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(54) 【 発 明 の 名 称 ] 基準 方 向 に 対す る 移動 要素 の 角度 偏差 を 推定 する 方 法 


(57【 要約 】 


本 発明 の 主題 は 基準 方 向 に 対す る 移動 要素 の 角度 偏差 
を 推定 する 方法 で あり 、 本 方 法 は 、 移 動 要素 の 基準 方 向 


を 表す 基準 画像 を 取得 する 工程 ( 1 0 1 ) と 、 移 動 要素 
の 現在 方 向 を 表す 現在 画像 を 取得 する 工程 ( 1 0 2 ) と 
、 基 準 画像 と 現在 画像 内 の 関心 点 を 識別 する 工程 ( 1 0 
3 ) と 、 少 な く と も 2 対 の 関心 点 を 判断 する 工程 ( 1 0 
4 ) で あっ て 、 一 対 は 現在 画像 内 の 関心 点 と 基準 画像 内 
の それ に 対応 する 関心 点 . か ら な る 、 工 程 と 、 先 の 工程 
で 識別 され た 少な く と も 2 対 の 点 を 使用 する こと に より 
移動 要素 の 現在 方 向 と 基準 方 向 と の 角度 偏差 を 判断 する 
工程 ( 1 0 5 ) と を 含む 。 
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